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Robotika (3. letnik, avtomatika, FE) 
 


















−

=

1000
0cossin0
0sincos0
0001

),(
αα
αα

αxRot ¸ 



















−
=

1000
0cos0sin
0010
0sin0cos

),(
ββ

ββ

βyRot  

















 −

=

1000
0100
00cossin
00sincos

),(
χχ
χχ

χzRot  

 
 

Homogena transformacija:  
    
 

- Lega 
o Orientacija (0) 
o Pozicija (X) 

- Premik 
o Rotacija (0) 
o Translacija (X) 
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IV

⋅=    Vedno najprej lega, nato premik! 
 
Scara 
 

 
 
 
K.S damo v vsak sklep, razen če je zadnji sklep translacijski! 
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Dvosegmentni robotski manipulator - Kinematika 
 

 
 

I. pot – direktna kinematika 
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II. hitrost – direktna kinematika (ena rešitev) 
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      Jacobijeva matrika ( )J  
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III. pot – inverzna kinematika (več rešitev)  
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IV. hitrost – inverzna kinematika 
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Statika 
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Delovni prostor 
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Inverzna dinamika 
 
 

      
  

11M …moment, ki ga čuti motor v prvem sklepu, zaradi prvega segmenta 
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